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Tlie invention concerns a veitebrd implant (1) 
adapted to be inserted fioni die rear bi an intofvatebral 
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die praxbnity of one end (5) of said aims opposite 
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axis. The two arms (3) are idendcal and have a double 
external curve conespondbg to die convexo-concave 
suface of die supporting vertebral endr-plate, and die 
arms (3) are globally wedge-shaped when diey are 
closed on each od)^, diereby fadliladng die insertion 
of dte implant (1) in an int e r v ertebral space as well as 
its removal, if required. 
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"implant vertebral adapt§ pour 6tre introduit par voie pos- 
terieure dans un espace intervertebral'^ 

La presente invention a pour objet un implant vertebral adapts 
pour etre introduit par vole posterleure dans un espace intervertebral ou 
« intersomatique ». 

Le brevet fran?ais 94 06 028 du 11 mai 1994 decrit un implant 
interscmaticue zzr^vje d'une piece moncbloc 'eprcduisant une paire 
d*ailettes reunies pcs;erieurement et venant s'appliquer contra les plateaux 
vertebraux correspondents, et dont I'Scartement angulaire est -eglable au 
moyen d'un pointeau introduit par Tarriere de la piece. 

Les dispositifs intersomatiques monoblcc appel6s «c cages » 
introduits par voie post6rieure. sont, en cas de besoin, d'extraction difficile. 
Leur introduction dans cet espace pose 6galement des problemes notamment 
de par leur encombrement qui impose d'importants sacrifices osseux realises 
aux depens des arcs posterieurs des vertebres adjacentes a cet espace. Dans 
ces conditions, d'aucuns prdconisent une osteosynthese posterieure 
complementaire, visant a la reparation des colonnes posterieures 
endommag6es par Tabord. Par ailleurs, Tancrage de ces dispositifs est realise 
en OS spongieux. Ceci suppose d'effondrer pr6alablement I'os sous-chondral 
et peut induire un enfoncement dans le corps vertebral. 

Dans le cas specifique de I'implant intersomatique a ailettes. sa 
g§om§trie fait que les efforts de compression s'exercent en porte d faux sur sa 
portion anterieure et determinent en arriere de I'implant des forces de traction 
compromettant sa stmcture et sa stability entre les plateaux vertebraux 

Certaines cages munies d'un dispositif interne coulissant, 
penmettent d'obtenir quelques degr6s d'asymdtrie entre les portions anterieure 
et post§rieure des implants. Cependant,. ces demiers restent monobloc, §tant 
simplement munis d'une fente ajourSe. L'angle final obtenu est loin de 
correspondre k la tordose phystologique, et s'obtfent par d^fbnmation 
plastlque ou ^lastique des ailettes ou de leur zone de jonction en crdant des 
contraintes et des micro-fissures, conduisant parfbis d la mpture de i'implant, 
entraTnant des complications et la r§interventfon. Leur g^ometrie i la phase 
d'introduction a les m§mes inconv6nients d'encombrement decrits plus haut. 

On connait aussi des cages de confomiation cylindrique ou 
parall6l§pip6dique et dont la hauteur est sup6rieure en avant afin de restituer 
la lordose de I'espace discal. Leur encombrement les destine d etre 
implant§es par vole anterieure. Cet abord d§truit le ligament vertebral 
ant§rteur qui ne peut plus jouer sa fonction de chami&re. 



wo 99/26562 



PCT/FR98/02517 



2 

L'invention a pour but de realiser un implant vertebral du type 
pr§clt6, de manl^re d 6liminer ces divers inconv6nients. 

Confonmement d l'invention ,1 'implant vertebral comprend deux 
bras articules autour d'un axe transversal situ§ au voisinage d'une extremite 
desdits bras, opposee k leur extr6mlt§ libre d'introduction dans I'espace 
intervertebral, et des moyens de reglage de I'ouverture angulaire des bras, 
adaptes pour cooperer avec la surface int§rieure des bras entre leur extr§mit6 
d'introduction et I'axe d'articulation. 

AInsi I'axe transversal d'articulation et les moyens de r§glage de 
I'ouverture angulaire de I'implant pemiettent de r6partir la charge sur les deux 
appuis ainsi conslitu^s. Dans ces conditions, il en r6sulte que les deux bras 
d6pli6s de I'implant travaillent unlquement en compression, el non en 
basculement ou en an-achement, comme les ailettes de I'implant du brevet 
anterieur precite, qui subissent des efforts de compression en porte-S-faux. 

Avantageusement, la zone d'appui des moyens de r^lage de 
I'ouverture angulaire se situe au-delS du milieu de la distance entre I'axe 
geometrique d'articulation et les extremites d'introduction ou extr§mit§s libres, 
des bras. On obtient ainsi un meilleur equilibrage d,es efforts de compression 
sur les bras. 

Suivant un mode de realisation, les deux bras sont identiques et 
pr6senlent une courbure ext§rieure corespondant S la surface osseuse du 
plateau vertebral d'appui, cette courbure 6tant de pr6f§rence double, et les 
deux bras ont une forme globale en coin lorsqu'ils sont referm^s I'un sur 
i'autre. 

La forme en coin, combln^e ^ leur conformation correspondent d 
celle de I'os sur lequel ils viennent prendre appui, facilite notablement 
I'insertion de I'implant dans i'espace intervertSbral, tout en limitant 
consid6rablement le sacrifice osseux n6cessaire, par rapport a des cages 
monobloc d geometrie fig6e, ayant des faces d'appui paraildles ou tegdrement 
asym§triques. 

D'autres particularit6s et avantages de l'invention apparaitront 
au cours de la description qui va sulvre, faite en reference aux dessins 
annexes qui en lllustrent deux fonnes de realisation a titre d'exemple non 
limrtatifs. 

La figure 1 est une vue en perspective ^at^e. a echelle 
agrandle, d'une preml6re forme de realisation de I'implant vertebral 
Intersomatique selon l'invention. 
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La figure 2 et une vue en §l§vation de I'implant de la figure 1 
assemble et mis en place dans un espace intervertebral, apres I'ouverture 
angulaire de ses deux bras. 

La figure 3 est une vue en elevation de I'implant de la figure 2 
assemble et avec ses deux bras fermes Tun sur I'autre en vue de leur 
introduction . 

La figure 4 est une vue en elevation en bout de I'lmplar: la 

figure 3. 

La figure 5 est une vue en elevation longitudinale, a echelle 
agrandie, d'une seconde fomne de realisation d'un bras d'implant des figures 1 

La figure 6 est une vue de dessous du bras de la figure 5. 

La figure 7 est une vue en coupe longitudinale axiale a echelle 
agrandie, d'une troisieme fomie de realisation de I'implant intervertebral selon 
I'invention. 

L'implant intervertebral 1 illustrd aux figures 1 d 6 est adapts 
pour pouvoir fetre introduit par voie posterieure dans un espace intervertebral 
ou « intersomatique » 2 entre deux vertfebres VI, V2, en lieu et place du 
disque intervertebral conrespondant. d6truit ou endommage et qui a ete 
prealablement extrait. 

L'implant 1 comprend deux bras identiques 3 articul6s autour 
d'un axe transversal 4 situe au voisinage d'une extremite 5 des bras 3 
opposee it leur extr6mit6 libre 6 d'Introduction dans I'espace Intervertebral 2. 
L'implant 1 comprend egaiement des mc^ens de regiage de Touverture 
angulaire A des bras 3, adaptes pour coop6rer avec leurs surfaces interieures 
en regard I'une de I'autre, entre leur extremite d'Introduction 6 et I'axe 
d'artlculation 4. 

Dans la realisation illustree aux dessins, ces moyens de regtage 
comportent une sphere 7 solidaire d'une extremite d'une tige filetee 8, dent 
I'autre extr6mit6 9 peut etre vissee dans un trou taraude radial 1 1 de I'axe 4. 
Ces moyens de r6glage comprennent egaiement des rampes 12 de 
glissement de la sphere 7 formees dans les surfaces Interieures en vis-^-vIs 
des bras 3, I'ouverture angulaire de ces demiers dependant ainsi de la 
position de la sphere sur les rampes inclinees 12. Avantageusement cheque 
rampe 12 fonne dans la surfece interieure de cheque bras 3, une empreinte 
cylindrlque compiementaire de la sphere 7 et ayant un rayon identlque. Cette 
partlcularite assure e la sphere 7 un contact llneaire avec les rampes 12, et 
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non un contact ponctuel. Les pressions exerc§es par les bras 3 sur la sphere 
7 sent ainsi repartles sur une zone d'appui plus importante, ce qui 6vite un 
risque d'ecrasement de la sphere. 

Les rampes de gllssement 12 usinees par fraisage oblique, sent 
menagees entre un palier 14 de I'axe 4 et extremite d'introduction 6 des bras 
3 ; elles sent raccordees a la surface interieure plane 15 des bras 3 qui 
s'etend jusqu'a leur extremite libra 6. Dans la sphere 7 et dans I'extr^mit^ 9 
de la tige filetee 8, sent agences des moyens d'entralnement, constltu6s par 
exemple par des fentes 16, 17 respectives pour des outils de vissage non 
representes. Ainsi, I'ouverture angulaire A des bras 3 varie en fonction de la 
position de la sphdre 7 sur les rampes d'appui 12. elle-m§me Il6e au degrd 
d'enfoncement de la tige filetee 8 dans le trou traversant 1 1 : sur la figure 3 la 
tige 8 est enfonc6e au maximum dans I'axe 4 et la sph§re 7 est dans sa 
position la plus proche de cet axe , a laquelle correspond une fermeture de 
rimplant, dont les bras 3 sont appllquds Tun sur I'autre. A la figure 2, la sphdre 
7 est dans sa position la plus 6loign6e de I'axe 4, en appui sur les extr6mlt6s 
des rampes 12, position qui correspond d une ouverture angulaire A 
maximum, restituant la lordose naturelle. 

Dans cette demidre position, la sphere 7 est situ§e nettement 
au^el^ du milieu M de la distance D entre I'axe g§om§trique XX de I'axe 4 et 
les extremit§s libres 6 des bras 3. Par contre, lorsque ces demlers sont 
appliqu§s run sur I'autre, I'ouverture A 6tant nulle (figure 3), les zones d'appui 
13 de la sphere 7 sur les rampes 12 sont situ§es en deg^ du milieu M, en 
direction de I'axe geom§trique XX. Les rampes 12 sont profil§es de telle 
manldre que lorsque les bras 3 sont ouverts, les zones d'appui 13 de la 
sphere 7 se trouvent situ6es entre le milieu M et les exlr6mlt§s libres 6, ce qui 
permet de rSpartIr de maniSre 6quillbr6e la charge exer^e par les bras 3 sur 
les deux appuis constituSs par I'axe 4 et la sphere 7. 

Les deux bras 3 sont identiques et leur surface extdrieure 18 
pr§sente une courbure correspondent d la surface osseuse du plateau 
vertebral 19 d'appui. Cette courbure est avantageusement double et pr6sente 
done deux rayons de courbures R1, R2, le rayon de courbure R1 s'6tendant 
partir de I'extr^mite 5 du bras 3 sur une certaine longueur. Ce rayon de 
courbure R1 se raccorde au second rayon de courbure R2, infdrieur d R1, qui 
aboutit d I'extremitd libre 6. Ainsi lorsque les deux bras 3 sont refenn6s et 
appliqu§s I'un sur I'autre (figure 3), I'implant 1 pr6sente une forme g§n6rale en 
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coin avec son extremity d'introduction amincie. constituee par les deux 

extremites fibres 6 des bras 3 appliqu6es Tune sur i'autre. 

Les surfaces exterieures 18 des bras 3 sont pourvues chacune 

d'au moins une nervure longitudinale 21, s'etendant de preference d'une 

extr6mit6 5 a I'autre extr§mit6 6. Dans la variante des figures 5 at 6, la 

nervure 21 est completee par au moins une nervure transversale 22. formee d 

Textremite libre 6. 

Les nervures 21 at 22 ont pour fonction d'assurer un ancrage 

suffisant des bras 3 dans les plateaux vertebraux 19. 

Les extr6mit6s 5 tf articulation des bras 3 sont munies de formes 

adapt6es pour permettre une introduction lat§rale de I'axe 4 dans celles-ci. 

Dans le mode de realisation illustre aux figures 1 a 4, ces formes sont 
constituees. pour chaque bras 3, par deux paires de patles courbes paralleles 
23a, 23b epousant le profi! cylindrique de Taxe 4, Ces pattes circulaires 23a^ 
23b s'etendent sur des secteurs angulaires sensiblement sup6rieurs a une 
demi circonference, de sorte que Taxe 4 ne peut §tre introduit entre les pattes 
23a 23b que Iat6ralement (suivant la fleche F (figure 1). AprSs son 
introduction it est retenu par les pattes 23 dans une direction perpendiculaire 
a sa direction laterale d'introduction. 

Lorsque la tige filetee 8 est viss6e dans le trou 11, I'axe 4 ne 
peut plus §tre retir6 des pattes 23a, 23b. Le palier 14 s'6tend parall6lement d 
Taxe 4 et perpendiculairement au plan general des formes 23a, 23b qu'il relie 
entre elles. 

Les bras 3 6tant identiques. peuvent venir s'appliquer Tun sur 
Pautre avec emboitement mutuel des fonnes 23a, 23b (figure 4) : ^ cet effet 
rune 23a de chaque paire de fonnes affleure une face lat§raie 25 du bras 3. 
tandis que la seconde forme 23b est ddcal6e latdralement i partir de la face 
laterale correspondante 25 en direction de la premiere fonme 23a. On voit 
clairement sur la figure 4 que cet agencement permet un emboitement des 
deux paires de formes 23a, 23b. 

Dans la seconde forme d'executlon. illustr6e ^ la figure 5, les 
fonnes permettant de retenir Taxe 4 sont constitutes par des oeillets 
paralleles et circulaires 26, dimensionn§s pour §pouser le profil cylindrique de 
Taxe 4. Blen entendu, ces oeillets 25 peuvent etre r6alis6s avec ou sans la 
nervure 22. et vice-versa. 

L'assemblage des 6l6ments composant Timplant 1 qui vient 
d'fetre d6crit se fait de la manifere sulvante : on emboite les deux bras 3 Tun 
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sur I'autre de manifere i imbriquer les formes 23a, 23b ou 26 de retenue de 
I'axe 4 {figure 4). Puis on introduit ce dernier Iat6ralement (fl^che F, figure 1) 
dans les formes 23 ou 26, en le faisant glisser sur son palier 14. On ouvre 
angulairement les bras 3 de maniere a permettre I'introdudion de rextr6mit6 9 
de la lige 8 dans le trou 1 1 de I'axe 4, et au moyen d'un toumevis engag6 
dans la fente 16, on visse la tige 8 dans I'axe 4. En fonction de I'enfoncement 
de la tige 8 dans I'axe, la sphere 7 prend une position qui r§gle I'ouverture 
angulaire A entre la position de fenneture de la figure 3 et la position 
d'ouverture maximale de la figure 2. Une fois la tige 8 introduite dans I'axe 4, 
les diff6rents constituents de I'implant 1 ne peuvent plus etre desolldaris6s. 

L'implant 1 ayant ses bras 3 appliques I'un sur I'autre (figure 3) 
de maniere k presenter une forme globale en coin, le chirurgien introduit par 
voie posterieure les extr^mites efRlees 6 du coin dans I'espace intervertebral 
2 dont le disque a 6t6 pr§alablement extrait. Comma dejd indique. cette fomie 
g§n§rale en coin facilite I'introduction de I'implant dans I'espace Intervert6bral. 

Gr§ce d la double courbure R1, R2 de ia surface exterieure 18 
des bras 3, et a la possibility de r6gler I'ouverture angulaire A d la valeur 
appropri^e, I'implant 1 restitue avantageusement la lordose locale 
physiologique de I'espace intersomatique des vertebres VI, V2. It en resulte 
que le sacrifice osseux nicessaire est beaucoup moins important qu'avec les 
irrplants ant§rieurement connus. De ce fait, la surface 18 des bras 3 est en 
contact avec I'os sous-chondral dense des plateaux 19, ce qui evite les 
risques d'osteoiyse. 

- La conformation de I'implant. restituant in-situ ia lordose 
naturelle, permet dgalement I'obtention d'une mise en tension des ligaments 
p6riph6riques, car la hauteur de I'implant 1. c'est-d^Jire l'6cartement entre ses 
surfaces extirleures 18, peut 6tre rdglte de manldre d 6tre §gale h ia hauteur 
discate ant^rieure. 

Au total, la stability de I'implant resulte : 

- d'une part, des ar&tes assurant le guidage de I'implant d son 
introduction et une fois d§plie, sa stability transversale, 

- d'autre part, du fait que la distraction dynamique cr6e les 
conditions d'une stability par le biais de la remise en tension des 6l6ments 
stabllisants dynamiques et p§riph6riques, d savoir, les ligaments, 

Enfin, I'implant est mis sous pression du fait de la mise en 
charge du patient op6rd. 
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Quand I'implant 1 est en place dans un espace intervertebral 
(figure 2). ies efforts de compression exerc§s sur les zones d'appui 13 de la 
sphere 7 et sur I'axe 4 bloquent en place ies divers 6l§ments constitutifs de 
rimplant, I'axe 4 faisant fonction d'icrou pour la tige filet6e 8. La position de la 
sphere 7 sur les rampes 12 regie i'ouverture angulaire A et I'effort lordosant, 
resultant de Tasymetrie de I'implant 1. Ces efforts de compression sont 
equillbres de part et d'autre du milieu M, ce qui 4carte des risques de 
deformation des bras 3. 

- Get implant est ais§ a introduire, car il ne necessite qu'une 
resection limit§e de I'arc posterieur grace § son encombrement r§duit k 
I'introduction en fomne de coin. II est §galement facile a extraire, car les 
ailettes constitutes par les bras 3 se refemient I'une sur I'autre lors de 
I'extraction de I'implant dans la zone postirieure. 

Dans la fomie de realisation illustree a la figure 7, la sphere 27 
est perc6e d'un trou diametral 28 travers§ par la tige filetee 29. Celle-ci n'est 
filet§e que sur sa partie traversant I'axe 4 d'artlculation, sa seconde partie 31, 
traversant la sphere 27, etant lisse, la sphere 6tant montee coullssante sur 
celle-ci. Des moyens de rappel 6lastique sont pr6vus pour rappeler la sphere 
27 vers I'extremite de la tige 29 opposde d I'axe 4. Ces moyens de rappel 
peuvent etre Gonstitu§s par un ressort 32 h6licoTdal, enveloppant la tige 29 et 
prenant appui sur I'axe 4. L'extr§mit§ de la partie lisse 31 est 6quipee d'une 
t6te 33 formant but§e de retenue de la sphere 27. Le ressort 32 permet de 
faire reculer la sphere 27 sur les rampes 12 grSce i la poussee exerc6e sur 
cette sph&re, ce qui assure une « variabilR§ » de I'intervalle correspondent d 
la hauteur discale (deplacement du nucleus nature! d'un disque), en fonction 
des forces de compression lors d'un mouvement anttrieur de fle^don de la 
colonne vertebrate. Les forces de compressiorHllstFaction s'exer^ant de haut 
en bas, sont transmises et absorbies par rimplant, selon un axe antero- 
posterieur. 

La surface extedeure 18 des bras 3 peut avantageusement etre 
traitee pour faciliter I'aco-ochage osseux, par exemple par corindonage. En 
variante, les fentes 16, 17 peuvent 6tre remplacees par d'autres moyens 
d'enlrainement, tels que des carres, hexagones, « demWunes »... 
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REVENDICATIONS 
1. Implant vertebral (1) adapte pour 6tre introduit par vole 
posterieure dans un espace intenrert6bral (2), caract6ris6 en ce qu'il 
comprend deux bras (3) articules autour d'un axe transversal (4) situe au 
voisinage d'une extremile (5) desdits bras oppos6e S leur extr§mit6 (6) 
d'introduction dans I'espace intervertebral, et des moyens (7, 8, 12) de 
reglage ce I'ouverture angulaire des bras, adapt§s pour cooperer avec la 
surface interieure des bras entre leur extremity d'introduction et I'axe 
d'articulation, en ce que les deux bras (3) sont Identiques et presentent une 
courbure extdrieure con-espondant 4 la surface osseuse du plateau vertebral 
(19) d'appul. cette courbure 6tant de preference double (R1, R2), et les deux 
bras ont une fonne globale en coin lorsqu'ils sont refermSs Tun sur I'autre, 
facilitant Tintroducllon dans un espace intervertebral (2). 

2.lmplant selon la revendicatlon 1, caract6rls6 en ce que les 
surfaces exterieures (18) des bras (3) sont pounojes d'au molns une nervure 
longitudinale (21) et d'au moins une nenojre transversale (22) d'ancrage du 
bras dans le plateau vertebral (19). 

3. Implant selon la revendication 1, caract§ris§ en ce que les 
extremites (5) d'articulation des bras (3) sont pourvues de fonnes (23a, 23b ; 
26) adapt6es pour pemiettre une introduction laterale de I'axe (4) dans celies- 
d et pour retenir et cet axe dans une direction perpendiculaire. 

4.lmpiant selon la revendication 3, caractdrisd en ce que iesdites 
fonnes sont constitutes pa- des paires de pattes courbes paralldles (23a, 
23b) ^pousant un profii cylindrique de raxe (4). 

S.lmplant selon la revendication 3, caract6risd en ce que les 
formes sont constitutes par une paire d'oeillets drculaires paralldles (26) 
Spousant un profit cylindrique de i'axe (4). 

6. Implant selon I'une des revendications 4 et 5, caracttrisd en ce 
que les formes (23a, 23b; 26) sont decaltes latiralement pour pouvoir 
s'emboiter mutuellement. 

Z.lmplant selon la revendication 1, caract§ris§ en ce que les 
moyens de reglage de I'ouverture angulaire (A) des bras (3) comportent une 
sphere (7) solidaire d'une extr6mit§ d'une tige filetee (8), dont I'autre extr§mit§ 
(9) peut §tre visste dans un trou taraudd radial (11) de I'axe d'articulation (4), 
et des rampes inclines (12) de glissement de la sphdre, formfies dans la 
surface Int6rieure des bras (3), I'ouverture angulaire des bras dependant de la 
position de la sphere sur les rampes indln6es. 
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8. Implant selon la revendication 7, caract6rise en ce que les 
rampes (12) ferment des empreintes cylindrlques complementaires de la 
sphere (7) avec iaquelle elles coopSrent. 

9. Implant selon la revendication 8, caract§rise en ce que les 
rampes (12) de gllssement sent agencies de maniere que les zones d'appuj 
(13) de la sphere se trouvent au-del^ du milieu (M) de la distance (D) entre 
i'axe geometrique (XX) de Taxe d'articulation (4) des bras (3), et les extremitSs 
(6) d'introduction des bras, lorsque ces demiers sont ouverts. 

10. Implant selon la revendication 8. caract6ris6 en ce que les 
rampes cylindriques (12) ont un rayon identique a celui de la sphdre (7). 

11. Implant selon I'une des revendications 7^9, caract6ris§ en 
ce que dans la sphere (7) et Textr^mite (9) de la tige filetee (8) sont agenc§s 
des moyens rfentrainement (16, 17) pour un outil de vissage. 

12. Implant selon la revendication 7, caract6ris6 en ce que la 
sphere (27) est perc6e d'un trou diametral (28) traversd par la tige filetee (29) 
sur Iaquelle la sphdre est mont§e coulissante, et des moyens de rappel 
§lastique sont pr^vus pour rappeler la sphere vers rextr§mit6 de la tige 
opposee a I'axe d'articulation (4). par exemple un ressort de rappel hSIIcoTdal 
(32) enveloppant la tige et prenant appui sur I'axe (4). 

13. Implant selon la revendication 1, caract§ris§ en ce que la 
surface ext^rieure (18) des bras (3) est trait6e pour faciliter raccrochage 
osseux. par exemple par corindonage. 



wo 99/26562 



2/3 



PCT/FR98/02517 

r 




wo 99726562 



PCT/FR98/02517 




INTERNATIONAL SEARCH REPORT 




Im jtlona) Ajirpiieation M© 

PCT/FR 98/02517 




A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 6 A61F2/44 








According to {ntsmattonal Patent Classification (IPC) or lo both nat!onaJ datssiflcallon and IPC 








a FIELDS SEARCHED 


Minbnum documsntation searcned (classiticallon system lolowed by dassif tcatton symt^ots) 

IPC 6 A61F 


Oocumenlatton ssarchdd other than minimun) documantation to the extent that euch documente 

- 


are included in the fields searched 





Elearonie data oasa consulled dunng the Wernadonal searcn (name of data base and, vrtisra practical, search temts usfsa) 



C DOCUMENTS CONSOEREO TO BE RELEVANT 



Category * CRation of document, with Indtcalion. wtiere appropriate, ol the ralavaM passages 



RetevanlloclaknNOL 



EP 0 664 994 A (BIOMAT SARL) 2 August 1995 
see abstract; figure 6 

US 5 653 763 A (ERRICO JOSEPH P ET AL) 

5 August 1997 

see claim 1; figure 3 

FR 2 717 068 A (BIOMAT) 15 September 1995 
see abstract; figures 1-5 

DE 44 16 605 C (AESCULAP WERKE AG) 

8 June 1995 

see abstract; figures 



1.2 

1.3.5,6 

1-3.5,6 
1 



1 1 Further dPcumGnts are Bated In the contJnuatJon of box C. 


IX*^ Patent famflymemberB are Rsted In amex. 


* ^wda} categortes of ded doctMnenls : 

"A* document deflnk)9 the general state of the aitwhIchbnoJ 
consUeied to be of partkuiar relevance 

f eaitlardocunwitbU published on or after the hlemattonal 
filing date 

V doewmnlwfilch may throw doubts on ixtorfty cJaim(s}or 
which is cfted to estabnsh the pubOcafim date of ancrthe^ 
citation or other spedal reason (as spedfied) 

'Or document refenlngto an oral dsdoeure. use, exhbmon or 
other means 

"P* docuTtent ptMshed prior to the mtsmatfona) fSlngdalebut 
later than the pifoflty date daimed 


T later documen pubKshed alter the Mematlonal fyJng date 
crprtomydateandnotkiGonnctwIhlhe appBcatlonbii 
cted to ttKteraUnd the prine^le or theory underlying the 
bnvenUon 

•X* document of particular relsvanco: the claimed frwention 
cannot be consUeied novel or cannot be considered to 
kivolve an Invendve step when the document Is taKenalone 

"V* document of partleularrBlavanceftheclalmed invention 
cannolbeconeideredtolnvoDre an Inventive slepwhenthe 
dDcumenlltCMnblnedwthoneornmother Mjchdocu- 
mertfa^wchcomblnalton person skUed 
n the an. 

'a* document member of the same patent famSy 


Date of the actual con^Ietlon of the Mematlonal search 


Date of maling of the Memadonal search report 


29 January 1999 


05/02/1999 


Name and maSng addrsss of me ISA 

European Patent Offlca. PA 6816 Paienltaana 
ML • 2280 HV R^swlk 
T«L (431-70) 340-20401 31 861 epo rf. 
Fax {431-7(«340«M8 


Authorized offteer 

Kanal, P 





INTERNATIONAL SEARCH REPORT 

tnf eimaUon on patent family memters 



Ii^ itlontl Application Ho 

PCT/FR 98/02517 



Patent to<a;mem 




Publication 




Patent <amay 


Publication 


viiou ill 9Caivn lepofl 




d3t0 






date 


EP 0664994 


A 


02-08-1995 


FR 


2715293 A 


28-07-1995 








CA 


2140944 A 


27-07-1995 








JP 


2669379 B 


27-10-1997 








JP 


7213533 A 


15-08-1995 








US 


5554191 A 


10-09-1996 


US 5653763 


A 


05-08-1997 


US 


5714145 A 


03-02-1998 


FR 2717068 


A 


15-09-1995 


NONE 




DE 4415605 


C 


08-06-1995 


OE 


5407.3C6 ij 


14-07-1994 



FbmiPCT>BAqiO(prtw<t l l T *y « iii w >(Jt|yi98g) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 



0« tda tntemaUonate No 

PCT/FR 98/02517 



A. CLAS5EMENT OE t OBJET DE LA OEMANDE 



A. CLAS5EMENT OE t OBJE 

CIB 6 A61F2A4 



Sftlon ta classiflcatk>n tni&mattonafa das brevots (CIB) ou a ta fob B9ton la cteasincatton nattonate et to CIB 

a D0MAINE3 SUR LESQUEl^ LA RECHERCHE A POHTg 

Documontatton minimala censuJtte (systftme da dassiffcation slM das symboiaa da dassamant) 

CIB 6 A61F 



Documontatton consuSda autre qua ta documenlallon mmimaia dans ta mesure oil ces documents ral&veni daa domainaa eur taaquata a portd ta recnercho 



8asa cio donndea woctrcniqu© corsurtdo au coura oe la recnarche intemaflonafa incrtt aa la base da domdaa. et a) reansiotd. lefmsa da recnefcho i 



C. DOCUMENTS COHSIDERES COMMB PERTINENTS 



Catdgofle* rdaf«fk»tton das documonta cMa, avaCi la cas 6di6ar«. Hndkata 



no. das ravandtcaUons >Ma9 



A 
A 

A 
A 



EP 0 664 994 A (BIOMAT SARD 2 aoOt 1995 
voir abr§g§; figure 6 

US 5 653 763 A (ERRICO JOSEPH P ET AL) 
5 aoQt 1997 

voir revendlcatlon 1; figure 3 

FR 2 717 068 A (BIOMAT) 15 septembre 1995 
voir abreg^; figures 1-5 

DE 44 16 605 C (AESCULAP WERKE A6) 

8 juin 1995 

voir abr6g6; figures 



1,2 

1,3,5.6 

1-3,5.6 
1 



! I I V^ la sidl»ductdr«C pour to nndttafeladn documents 
* Cafttfgoilaa apMalas da documanis cfttft: 



fjj] l-Mdoeumantodef^SlasdabravatoaonttndrqitfsananMm 



-A* documani dMnbsant fdlat g4nM da la tedmlquo, non 
articuBaranianI c 



coraid4rteommapart 

<locumof«ant4ffeunmai8pU)lI4ltad«tad»ddp6tlrit^^ 
ouaprto can* data 

prtofM ou dttf pour d«tarminar to data da pubOca»ofi dTuna 
ttfto dtaOon ou pour una ralton ap«<teto (tala qi/lTK^ 

'0'doeumaii«ear#f4ranlliunadMBationorato, ftunusaga.^ 
una axpesttofi ou loua autraa moyans 

docunani pijbM ayw« to dato da ddpOt Mamatio^ 
poaMrtaurainant * to dato da piforM ravandiqM^a 



T itoamartiJA^urpi^ 

data da priorM al nTappaitanananr paa I r^tat da to 
tacMqpa paitthanl; mato dia pour cofrprandra to pnne^ 
outotMoftooonsttuanltobasadanm^ntlon 

•X- documartpartlcii^iamampart^ 

atra conaidaraa comma nouvana ou convna kwlquant una aclVR4 
mvartttva parrappoft au documant oonakMrA tootomam 

•r docunartpartlculkamarilpaftkiantrhywTttooravandta^ 
na pau fttia oona)d4f«a comma inpikiuani una acttyM k>vanth^a 
loraqua to documant aat asaod* i latoupliStou^^ 

documama da m«ma natura, calta oomblnatoon Mart AvUanta 
pour una partomadum^ttor •w.wwra. 

documant qui fax pajt)a da to mdmaramOto da bravats 



Oato * toqualto to radMicha tntarnotlonato a 4t« alf adlvamanl achav«a 



29 Janvier 1999 



Data tfaxpMUon du prtfaonl rapport da ractiafcha imamtilornla 

05/02/1999 



I Norn at adiraaaa poatato da radMntotralion ctMr^te da to rad>^^ 
OfOoa Europ4an daa Sravata* P.a 5616 Patanttoan 2 
NL-2280HVRMk 
TaL (4^-70) 346^04(X T^L 31 651 apo rri. 
Far (431-70) 34(W0t6 



Kanal, P 



FomMn PCntSAOtO (dawttcna Mt) QUM 19fiS} 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 

Rensetgnements retaUfs tuv membr» de families de brevets 



D& tntematJonate Hq 

PCT/FR 98/02517 



Document brevet dtd 
au rapport ds recherche 



Date de 
publication 



Membre(s}dela 
famille de brevet(s) 



Date de 
publicalion 



EP 0664994 



US 5653763 



FR 2717058 



OE ^•'116605 



02-08-1995 



FR 

CA 
JP 
JP 
US 



2715293 A 
2140944 A 
2669379 B 
7213533 A 
5554191 A 



05-08-1997 



US 5714145 A 



15-09-1995 



AUQ'JN 



08-06-1995 



OE 



?4 07806 U 



28-07-1995 
27-07-1995 
27-10-1997 
15-08-1995 
10-09-1996 



03-02-1998 



14-07-1994 



PnnUtir* (>CT/BA«te (maw iMflw * biwM) OUM iNa> 



